



























































































































































































































図 2 評価範囲において鑑賞者がロボットを見た確率の時間的推移 
























Both 条件，上半身のみを回転させる Upper 条件，下半身のみを回転させる Under 条件とい






























角度）条件，両方回転（分担比）条件の 5 条件とした．タスクでは，これらの 5 条件それぞ
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～45°の 4 方向の刺激を提示し，提示した刺激を 3 方向（0°, ±30°）から評価を行った．被
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